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人工生命的アプローチによる集配送計画問題の解法
An Arti五cialLife Approach to Multi-Vehicle Routing Problem 
伊藤雅↑
Masaru ITOH 
Abstract: This paper proposes a new method for m)llti-刊 hiclerou七i時 problems(MVRP). MVRP is to de-
termine the optimal routes for al vehicles through tIie minimal total tour length subject to vehicle capacity 
constraints乱ndoth自rrestrictions. All nodes have some pack乱gesto deliver to other nodes before v巴hiclesstart. 
Each time a vehicle arrives at a node， it drops off p乱ckagesand picks up oth巴rs.VI巴hiclesgo on moving until al 
packages in the are乱 arecompletely d巴livered.The aim of this paper is to indicate七hatMVRP can be solved 
by arti:ficial life， which is a methodology of the modern heuristics such as genetic algorithms， t乱busearch or 
simulated annealing. Th巴proposedapproach is bぉ1Son a p01凶 ofview th乱，ta vehicle can be regarded as乱a
ar七i:fciallif，巴. For instance， picking up goods is corresponded to the act of predatory， and dropping of on巴S
to the act of excretory. The method makes use of three indicators to characterize the arti:ficial life. First is a 
moving length， second is a loading tendenty， and last is a standing by at the same node. Each indicator t叫也S
one integer value among zero to 99. If the value of moving length indicator is relatively small， then it means 
that the vehicle tends to prefer a short-distance movement to a long-distance. Other two indicators can be 



































































































τ --0 '¥ 輸送 ¥配送
旬 h白の lil !①
空の配送車 αがノード hからノード Jに到着 L，配送先が kの荷
物を積載したと仮定する.配送車 αが直接たに移動し荷物を降ろし
た場合1 配送車 αはノード Jからノード kへ荷物を「配送Jした
という 配送車 αがノ ドzを経由する場合，ノ ドJからノード
kへ荷物を「輸送」したという.その後，配送車 αがノード kに移















































Vkε K，VhεN (2) 
2二 VkεK，Vi，jεN (3) 日ij= xi]， 
t" ETk 
ε(424)= VkεK，VjεN (4) 
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K = {1 ， 2γ ・ • ，m} 配送車の集合
N= {1ぅ2，・ー ，n} ノードの集合





zfj 配送車 kが荷物を持たずに zから jへのパスを使用し
た図書士
gj 配送車kがノードJへ配送した荷物の量





式 (1) が目的関数である.最も重要な定数はノード ~J 聞
のパス長Dりである.主変数zb，uふzb!は配送車kがノー
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Step 1 配送車の初期性質を適当に形成し，集配送を 1回実
行させ，暫定値と暫定解を求める.解とは配送車の経路
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f本 <fの場合』 しきい値が移動する方向
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図7待機度合の推移(配送車b)
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Machin邑 SunSP ARC Worl剖叫ionS-7/300U Mod坦12300
CPU UltraSPARC-II(300MHz) x2， RAM:256MB 
05 日本語 Solaris2.6 





































































































一世代の実行回数 待機度合 移動距離度合 積載度合
5回 0.7225 -0.8377 0.7845 
10回 0.7906 0.9292 0.6892 
20回 -0.4403 0.9368 。目6719
全体 -0.4450 -0.8424 0.5096 
表4配送車bの性質度合・配送効率と総移動距離の相関係数
一世代回数 待機度合 移動距離度合 積載度合 配送効率
5回 0.5256 。目5699 -0.5604 -0.5183 
10回 0.4885 0.4715 。目2625 -0.4894 
20回 0.3803 0.5044 0.3207 。目5113
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